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Verfahren und Vorrichtung zum Starten oder Stoppen eines motor getriebenen 
Kraftfahrzeugs 

Stand der Technik 

Die Erfindung geht von einem Verfahren und von einer Vorrichtung zum Starten oder 
Stoppen eines motorgetriebenen Kraftfahrzeugs nach der Gattung der unabhangigen 
Anspruche aus. 

An moderne Motorsteuerungssysteme von Kraftfahrzeugen werden immer hohere 
Anspriiche gestellt, beispielsweise hinsichtlich einer Kraftstoffverbrauchsoptimierung bei 
Verwendung eines Verbrennungsmotors. Fiir eine solche 

Kraftstoffverbrauchsoptimierung ist dabei bereits ein sogenannter Stopp-Start-Betrieb 
bekannt, bei dem in gewissen Fahrzeugsituationen der Verbrennungsmotor durch die 
Motorsteuerung zum Stillstand gebracht bzw. automatisch wieder gestartet wird. Die 
Entscheidung, wann der Verbrennungsmotor abgeschaltet werden kann, hangt zum einen 
von motorunspezifischen Fahrzeuginformationen, beispielsweise der Verftigbarkeit der 
elektrischen Energie fiir einen Wiederstart und natiirlich von motorspezifischen 
Informationen ab, beispielsweise, ob gerade eine Katalysatorheizung aktiv ist, 

Vorteile der Erfindung 

Das erfindungsgemaBe Verfahren und die erfindungsgemaBe Vorrichtung zum Starten 
oder Stoppen eines motorgetrieben Kraftfahrzeugs mit den Merkmalen der unabhangigen 
Anspruche hat demgegentiber den Vorteil, dass fiir einen Startvorgang oder einen 
Stoppvorgang von den Fahrzeugfunktionen Liber eine Schnittstelle mindestens ein 
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Auftrag an die Motorfunktionen zum Starten oder Stoppen des Motors des Kraftfahrzeugs 
erteilt wird, und dass von den Motorfunktionen iiber die Schnittstelle mindestens eine 
Zustandsinformation liber den Motor und/oder die Motorfunktionen an die 
Fahrzeugfunktionen iibertragen wird. Auf diese Weise lassen sich fiir einen Stopp-/Start- 
Betrieb des motorgetriebenen Kraftfahrzeuges die Motorfunktionen von den 
Fahrzeugfunktionen entflechten, so dass das erfmdungsgemaBe Verfahren und die 
erfmdungsgemaBe Vorrichtung unabhangig von der Art des verwendeten Motors des 
Kraftfahrzeuges und auch unabhangig von der Art des realisierten Start- oder Stopp- 
Vorgangs verwendet werden kann. Durch Verwendung der beschriebenen Schnittstelle 
konnen die Fahrzeugfunktionen und die Motorfunktionen hinsichtlich des Stopp-/Start- 
Betriebes auch beliebig auf verschiedene Steuergerate des Kraftfahrzeuges verteilt sein. 

Durch die in den Unteranspruchen aufgefiihrten MaBnahmen sind vorteilhafte 
Weiterbildungen und Verbesserungen des Verfahrens und der Vorrichtung zum Starten 
oder Stoppen eines motorgetriebenen Kraftfahrzeugs gemaB den unabhangigen 
Anspriichen moglich. 

Besonders vorteilhaft ist es, wenn der mindestens eine Auftrag von den 
Fahrzeugfunktionen in Abhangigkeit der mindestens einen Zustandsmeldung von den 
Motorfunktionen erteilt wird. Auf diese Weise ist eine definierte Koordination zwischen 
den Fahrzeugfunktionen und den Motorfunktionen im Stopp-/Start-Betrieb des 
Kraftfahrzeugs moglich. 

Besonders vorteilhaft ist es auch, wenn als mindestens eine Zustandsinformation eine 
Information iiber die Startbereitschaft oder die Stoppbereitschaft des Motors verwendet 
wird. Auf diese Weise wird es den Fahrzeugfunktionen ermoglicht zu prufen, ob eine 
Anforderung zum Starten oder zum Stoppen des Motors iiber die Schnittstelle iibertragen 
werden kann. 

Ein weiterer Vorteil besteht darin, dass als mindestens eine Zustandsinformation eine 
Information iiber die Motordrehzahl verwendet wird. Auf diese Weise konnen die 
Fahrzeugfunktionen prufen, ob der Motor selbsttatig lauft und eine Anforderung zum 
Starten deshalb zuriickgesetzt werden kann, bzw. ob der Motor nicht mehr lauft und 
deshalb eine Anforderung zum Stoppen zuriickgesetzt werden kann. 



-3- 



R. 303791 



Ein weiterer Vorteil ergibt sich, wenn als mindestens eine Zustandsinformation eine 
Information dariiber verwendet wird, dass der Motor selbsttatig lauft. Auch auf diese 
Weise konnen die Fahrzeugfunktionen prufen, ob eine Anforderung zum Starten des 
Motors zuruckgesetzt werden kann. 

Ein weiterer Vorteil besteht darin, dass als mindestens eine Zustandsinformation eine 
Information dariiber verwendet wird, ob der Motor selbstandig starten kann. Auf diese 
Weise konnen die Fahrzeugfunktionen prufen, ob es uberhaupt Sinn macht, einen Auftrag 
zum Starten des Motors liber die Schnittstelle an die Motorfunktionen zu ubertragen oder 
ob die Fahrzeugfunktionen nicht selbst einen ihnen zugeordneten Starter zum Starten des 
Motors aktivieren miissen. 

Ein weiterer Vorteil besteht darin, dass der mindestens eine Auftrag und die mindestens 
eine Zustandsinformation unabhangig von der Art des Motors des Kraftfahrzeugs und der 
Art des realisierten Start- oder Stopp-Vorgangs verwendet wird. Auf diese Weise lasst 
sich das erfindungsgemaBe Verfahren und die erfindungsgemaBe Vorrichtung besonders 
breit und flexibel einsetzen. 

Zeichnung 

Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeichnung dargestellt und in der 
nachfolgenden Beschreibung naher erlautert. 



Es zeigen 



Figur 1 



ein Blockschaltbild einer erfindungsgemaBen Vorrichtung zum Starten 

oder Stoppen eines motorgetriebenen Kraftfahrzeugs, 

einen Abiaufplan zur Verdeutlichung des erfindungsgemaBen 

Verfahrens zum Starten oder Stoppen eines motorgetrieben 

Kraftfahrzeugs, 

einen ersten beispielhaften zeitlichen Verlauf von Signalen, die bei 
einem Startvorgang zwischen den Fahrzeugfunktionen und den 
Motorfunktionen iiber eine Schnittstelle ubertragen werden, wobei eine 
erste Hard warekonfigurat ion vorausgesetzt ist, und 



Figur 2 



Figur 3 
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Figur 4 einen zweiten beispielhaften zeitlichen Verlauf eines solchen 

Signalaustausches bei einem Startvorgang, wobei eine zweite 
Hardwarekonfiguration vorausgesetzt wird. 

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

In Figur 1 kennzeichnet 20 eine Vorrichtung zum Starten oder Stoppen eines 
motorgetriebenen Kraftfahrzeuges mit Motorfunktionen 1 und motorunabhangigen 
Fahrzeugfunktionen 5. Die Vorrichtung 20 kann hardware- und/oder softwaremaBig in 
ein einziges Steuergerat, beispielsweise ein Motorsteuergerat des Kraftfahrzeugs 
integriert, oder auf mehrere Steuergerate des Kraftfahrzeugs verteilt angeordnet sein. 
Dabei ist in Figur 1 lediglich der funktionale Zusammenhang zwischen den 
Motorfunktionen 1 und den Fahrzeugfunktionen 5 dargestellt und im Nachfoigenden 
beschrieben, wobei dieser funktionale Zusammenhang in demFachmann bekannter 
Weise hardware- und/oder softwaremaBig ortlich nicht festgelegt umgesetzt werden kann. 
Die Vorrichtung 20 kann somit hardware- und/oder softwaremaBig realisiert sein und 
wird im Folgenden als funktionale Einheit betrachtet und beschrieben. Bei den 
Motorfunktionen handelt es sich um motorspezifische Funktionen, wie beispielsweise bei 
einer Katalysatorheizung oder einer Leerlaufregelung. Bei den motorunabhangigen bzw. 
motorunspezifischen Fahrzeugfunktionen handelt es sich um Funktionen, die 
Eigenschaften des Fahrzeugs betreffen, beispielsweise eine Fahrdynamikregelung, eine 
Fahrgeschwindigkeitsregelung, eine Antriebsschlupfregelung, ein Antiblockiersystem, 
u.s.w.. Hinsichtlich eines Stopp-/Start-Betriebes des motorgetriebenen Kraftfahrzeuges 
priifen beispielsweise die Motorfunktionen 1, ob die Katalysatorheizung aktiv ist. In 
diesem Fall sollte der Motor nicht gestoppt werden, um die Katalysatorheizung nicht zu 
unterbrechen, und ist daher nicht stoppbereit. Im Falle des Stopp-/Start-Betriebes priifen 
andererseits die Fahrzeugfunktionen 5 beispielsweise, ob die elektrische Energie des 
Bordnetzes des Kraftfahrzeuges fur einen Wiederstart verfugbar ist. Ist dies nicht der Fall, 
so sollte der Motor nicht gestoppt werden, da ein Wiederstart dann nicht moglich ist. 
Die Fahrzeugfunktionen des Bordnetzes signalisieren in diesem Fall „nicht stoppbereit". 

Ober eine Schnittstelle 10 sind die Motorfunktionen 1 und die Fahrzeugfunktionen 5 fur 
eine Datenkommunikation miteinander verbunden. Die Schnittstelle 10 ist dabei ebenfalls 
Bestandteil der Vorrichtung 20. Uber die Schnittstelle 10 senden die Fahrzeugfunktionen 
5 inindestens einen Auftrag an die Motorfunktionen 1 zum Starten oder Stoppen des 



-5- 



R. 303791 



Motors des Kraftfahrzeuges, der in Figur 1 mit dem Bezugszeichen 15 gekennzeichnet 
ist. Umgekehrt wird von den Motorfunktionen 1 und der SchnittstelJe 10 mindestens eine 
Zustandsinformation uber den Motor 15 oder die Motorfunktionen 1 an die 
Fahrzeugfunktionen 5 ubertragen. Die Schnittstelle 10, der mindestens eine uber die 
Schnittstelle 10 ubertragene Auftrag der Fahrzeugfunktionen 5 und die mindestens eine 
iiber die Schnittstelle 10 ubertragene Zustandsinformation der Motorfunktionen 1 sind in 
vorteilhafter Weise unabhangig von der Art des Motors 15 des Kraftfahrzeugs und der 
Art des reaiisierten Start- oder Stoppvorgangs des Motors 15. Die Schnittstelle 10 und die 
uber die Schnittstelle 10 ubertragenen Daten sind somit unabhangig davon, ob der Motor 
15 beispiels weise als Otto-Motor mit Saugrohreinspritzung, als Otto-Motor mit 
Direkteinspritzung, als Dieselmotor, als Elektromotor oder auf einem sonstigen 
alternativen Antriebskonzept beruhenden Motor realisiert ist. Ferner sind die Schnittstelle 
10 und die uber die Schnittstelle 10 ubertragenen Informationen auch unabhangig von der 
Art des reaiisierten Start- oder Stoppvorgangs und damit beispielsweise unabhangig 
davon, ob der Startvorgang mittels eines Elektromotors, beispielsweise eines 
herkommlichen Vorgelegestarters, eines riemengetriebenen Starters oder Generators, 
eines Kurbelwellen-Starters oder -Generators oder ob der Startvorgang durch einen 
Direktstart, beispielsweise im Falles eines Otto-Motors mit Direkteinspritzung, realisiert 
wird. Dadurch ergibt sich der Vorteil, dass die Vorrichtung 20 und damit die Schnittstelle 
10 sowie die uber die Schnittstelle 10 ubertragenen Daten in Form des mindestens einen 
Auftrags der Fahrzeugfunktionen 5 und der mindestens einen Zustandsinformation der 
Motorfunktionen 1 unabhangig vom verwendeten Antriebskonzept und vom verwendeten 
Stopp-/Start-Konzept des Kraftfahrzeugs und damit besonders flexibel eingesetzt werden 
konnen. Die Entflechtung der Motorfunktionen 1 einerseits und der motorunspezifischen 
Fahrzeugfunktionen 5 andererseits liber die Schnittstelle 10 ermoglicht dabei 
insbesondere auch eine Verteilung der Fahrzeug- und der Motorsteuerung zur 
Realisierungder Fahrzeugfunktionen 5 und der Motorfunktionen 1 auf verschiedene 
Steuergerate des Kraftfahrzeugs. 

Ein weiterer Vorteil besteht darin, dass bei der Verwendung der beschriebenen 
Schnittstelle 10 und der iiber diese Schnittstelle 10 ubertragenen Daten ein flexibler 
Einsatz der Vorrichtung 20 und des erfindungsgemaBen Verfahrens fur verschiedene, zur 
Realisierung des Stopp-/Start-Betriebes mogliche Hardwarekonfigurationen ermoglicht 
wird. Dabei ist es nicht erforderlich, die Schnittstelle 10 und den Datenaustausch Liber die 
Schnittstelle 10 an diese verschiedenen Hardwarekonfigurationen anzupassen. Die 
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Schnittstelle 10 und die iiber die Schnittstelle 10 auszutauschenden Auftrage bzw. 
Zustandsinformationen konnen vielmehr unabhangig von den verschiedenen 
Hardwarekonfigurationen unverandert beibehalten werden. Auch dies wirkt sich bei der 
Verteilung der Fahrzeugsteuerung und der Motorsteuerung zur Realisierung der 
Fahrzeugfunktionen 5 und der Motorfunktionen 1 auf verschiedene Steuergerate 
besonders vorteilhaft aus. Im Folgenden werden die verschiedenen 
Hardwarekonfigurationen in zwei Kategorien eingeteilt. Dabei ist in beiden Fallen ein 
Starter 25 vorgesehen, der beispielsweise mittels eines Elektromotors angetrieben sein 
kann und beispielsweise als herkommlicher Vorgelegestarter, als riemengetriebener 
Starter oder Generator oder als Kurbel wellenstarter oder -Generator oder dergleichen 
ausgebildet sein kann. In einer ersten Kategorie von Hardwarekonfigurationen wird der 
Starter 25 von den Motorfunktionen 1 kontrolliert und in einer zwei ten Kategorie der 
betrachteten Hardwarekonfigurationen wird der Starter 25, wie in Figur 1 gestrichelt 
dargestellt ist, von den Fahrzeugfunktionen 5 kontrolliert. Fur beide Kategorien ist der 
Starter 25 mit dem Motor 15 verbunden, um ihn zu starten. Ferner wird fur beide 
Kategorien der Motor 15 auch direkt von den Motorfunktionen 1 kontrolliert, um 
einerseits Zustandsinformationen des Motors 15 abzufragen und andererseits einen 
Direktstart des Motors 15 zu veranlassen, beispielsweise imFalle eines Otto-Motors mit 
Benzindirekteinspritzung. 

In der ersten Kategorie der betrachteten Hardwarekonfigurationen wird der Startvorgang 
ohne Mitwirken der Fahrzeugfunktionen 5 lediglich von den Motorfunktionen 1 
kontrolliert, entweder durch Direktstart oder mit Hilfe des Starters 25. Im Falle des 
Direktstartes ist dabei der Motor 15 in dem Fachmann bekannter Weise selbstandig in der 
Lage, sich zu starten, beispielsweise durch den erwahnten Direktstart bei 
Benzindirekteinspritzung. 

In der zwei ten Kategorie der betrachteten Hardwarekonfigurationen kann der 
Elektromotor des Starters 25 auch ein Vortriebsmoment zur Fortbewegung des 
Kraftfahrzeugs auBerhalb des Startvorgangs liefern. In diesemFall wird der Starter 25 
von den Fahrzeugfunktionen 5 angesteuert, um die Abgabe des Vortriebsmomentes 
kontroilieren zu konnen. Fur einen Startvorgang mit Hilfe des Starters 25 miissen daher 
die Fahrzeugfunktionen 5 den Starter 25 betatigen, um den Motor. 15 des Kraftfahrzeuges 
zu starten. Fails der Motor 15 des Kraftfahrzeuges auch selbsttatig, beispielsweise mittels 
Direktstart bei einem Verbrennungsmotor mit Benzindirekteinspritzung starten kann, so 
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miissen die Motorfunktionen 1 entscheiden, ob sie dennoch die Hilfe des Starters 25 
benotigen und diese dann von den Fahrzeugfunktionen 5 iiber die Schnittstelle 10 mit 
Hilfe einer geeigneten Zustandsinformation anfordern. 



Anhand der folgenden Tabellen wird nun die erfindungsgemaBe Schnittstelle 10 zwischen 
den Fahrzeugfunktionen 5 und den Motorfunktionen 1 beispielhaft naher beschrieben. 



Bezeichnung 


Standard / 


Beschreibung 




Optional 




PTC_bEngStartOrd 


S 


Motor soil starten 


PTC_bEngStoppOrd 


s 


Motor soil stoppen 


PTC_bEngPowSaveOrd 


o 


Energiesparmodus ein (z.B. Endstufen 






abschalten) 


Tabelle 1 


Bezeichnung 


Standard / 


Beschreibung 




Optional 




Eng_bStartEna 


S 


Motor-SW ist startbereit 


Eng_bStopEna 


S 


Motor-SW ist stoppbereit 


Eng_bRun 


S 


Motor lauft selbststandig und kann 






Ausgangsmoment liefern 


Eng_n 


S 


Motordrehzahl 


Eng_errN 


S 


Drehzahlfehler 


Eng__bStartSelf 


O 


Motor-SW kann Motor selbststandig 






starten 



Tabelle 2 



In Tabelle 1 sind die Auftrage aufgefiihrt, die die Fahrzeugfunktionen 5 iiber die 
Schnittstelle 10 an die Motorfunktionen 1 ubertragen konnen. Dabei soil in diesem 
Beispiel angenommen werden, dass standardmaGig die Auftrage PTC_bEngStartOrd fur 
den Motorstart und PTC_bEngStoppOrd fur den Motorstopp vorgesehen sind. Alternativ 
konnte auch nur der Auftrag PTC_bEngStartOrd fur den Motorstart oder nur der Auftrag 
PTC_bEngStoppOrd fur den Motorstopp vorgesehen sein. Zusatzlich und optional ist 
gemaB Tabelle 1 der Auftrag PTCLbEngPowSaveOrd vorgesehen, der einen 
Energiesparmodus ermoglichen soil, in dem die Endstufen (z.B. Zundungs-, 
Einspritzventil-Endstufen) von den Motorfunktionen 1 abgeschaltet werden sollen. 

In Tabelle 2 sind beispielhaft Zustandsinformationen abgelegt, die in Form von 
Riickmeldungen von den Motorfunktionen 1 iiber die Schnittstelle 10 an die 
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Fahrzeugfunktionen 5 ubertragen werden. Dabei sind in diesem Beispiel standardmaBig 
folgende Zustandsinformationen vorgesehen: 

Die Zustandsinformation Eng_bStartEna gibt an, ob die Motorfunktionen 1 bzw. die 
entsprechende Motor-Software (Motor-SW) der Vorrichtung 20 startbereit ist und somit 
auch der Motor 15 selbst startbereit ist. Die Zustandsinformation Eng_bStopEna gibt an, 
ob die Motor-SW und damit auch der Motor 15 stoppbereit ist. Die Zustandsinformation 
Eng_bRunEna gibt an, ob der Motor 15 selbstandig iauft und ein Ausgangsmoment 
liefern kann, d.h. also der Startvorgang abgeschlossen ist. Die Zustandsinformation 
Eng_n gibt die Motordrehzahl des Motors 15 an. Die Zustandsinformation Eng_errN gibt 
an, ob ein Drehzahlfehler fur den Motor 15 vorliegt. Die genannten 
Zustandsinformationen sind dabei in diesem Beispiel standardmaBig vorgesehen. In 
alternativen Ausfuhrungsformen kann auch eine beliebige Kombination dieser 
Zustandsinformationen standardmaBig vorgesehen sein. Es kann auch nur eine der 
beschriebenen Zustandsinformationen standardmaBig vorgesehen sein. 

Zusatzlich und optional kann die Zustandsinformation Eng_bStartElf vorgesehen sein, die 
angibt, ob die Motor-SW den Motor 15 selbstandig starten kann, ob also ein Direktstart 
des Motors 15, beispielsweise bei einem Otto-Motor mit Benzindirekteinspritzung 
moglich ist. 

In Figur 3 ist nun beispielhaft ein Verlauf des Auftragssignals PTC__bEngStartOrd sowie 

der Zustandsinformationen Eng_bStartSelf, Eng_bStartEna, Eng_bStopEna, Eng_bRun, 

Eng_n und Eng_errN iiber der Zeit t fur einen Startvorgang in der ersten beschriebenen 

Kategorie der betrachteten Hardwarekonfigurationen dargestellt. Bis auf die 

Zustandsinformation Eng_n, die die Motordrehzahl angibt, sind die ubrigen 

Zustandsinformationen und der Auftrag PTC_bEngStartOrd zum Starten des Motors 15 

als binare Signale dargestellt, die eiitweder auf die logische 1 gesetzt oder auf die 

logische 0 zuriickgesetzt sind. Vor einem Start des Motors 15 ist dabei die 

Zustandsinformation Eng_bStartSelf gesetzt, wohingegen die ubrigen 

Zustandsinformationen und der Auftrag PTCLbEngStartOrd zuriickgesetzt sind. Die 

Zustandsinformation Eng_n fur die Motordrehzahl ist ebenfalls gleich Null. Dabei kann 

es vorgesehen sein, dass die Zustandsinformationen der Motorfunktionen 1 und die 

Auftrage der Fahrzeugfunktionen 5 permanent iiber die Schnittstelle 10 ubertragen 
werden. Zu einem ersten Zeitpunkt t 0 sind der Motor 15 und die Motorfunktionen 1 
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startbereit und die Zustandsinformation Eng_bStartEna wird gesetzt. Die Information 
wird also, wie beschrieben vom ersten Zeitpunkt t 0 an iiber die Schnittstelle 10 zu den 

Fahrzeugfunktionen hin ubertragen. Somit ist vom ersten Zeitpunkt t 0 an in den 

Fahrzeugfunktionen 5 bekannt, dass der Motor 15 und die Motorfunktionen 1 startbereit 
sind. Zu einem dem ersten Zeitpunkt t 0 nachfolgenden zweiten Zeitpunkt t 2 geben die 

Fahrzeugfunktionen 5 daher den Auftrag zum Starten des Motors 15 uber die Schnittstelle 
10 an die Motorfunktionen 1 weiter, d.h. dass zum zweiten Zeitpunkt t ± der Auftrag 
PTCLbEngStartOrd gesetzt wird. Somit steuern vom zweiten Zeitpunkt t x an die 
Motorfunktionen 1 auftragsgemaB den Starter 25, beispielsweise einen herkommlichen 
Vorgelegestarter, direkt an, urn den Motor 15 zu starten. Zu einem dem zweiten Zeitpunkt 
t x nachfolgenden dritten Zeitpunkt t 2 hat die Motordrehzahl gemaB der 

Zustandsinformation Eng_n die vorgegebene Leerlaufdrehzahl uberschritten, mindestens 

jedoch eine Selbstlaufgrenzdrehzahl uberschritten, so dass die Motorfunktionen 1 den 

Starter 25 wieder ausschalten und der Motor 15 sich nachfolgend bis zu einem vierten 
Zeitpunkt t 3 auf die Leerlaufdrehzahl einschwingt. Somit detektieren die 

Motorfunktionen 1 zum vierten Zeitpunkt t 3 , dass der Motor 15 eingeschwungen ist, 

beispielsweise dadurch, dass die Motordrehzahl innerhalb eines vorgegebenen 

Toleranzbereiches um die Leerlaufdrehzahl liegt und die Schwankungen der 

Motordrehzahl unterhalb einer vorgegebenen Schwankungsbereite liegen, oder 

mindestens die Selbstlaufgrenzdrehzahl uberschritten ist. Wenn dies zum vierten 
Zeitpunkt t 3 gemaB Figur 3 detektiert wird, so wird zu diesem Zeitpunkt von den 

Motorfunktionen festgestellt, dass der Motor 15 selbsttatig lauft und die 

Zustandsinformation Eng_bRun wird gesetzt. Gleichzeitig wird zum vierten Zeitpunkt 
t 3 die Zustandsinformation Eng_bStoppEna gesetzt, um anzugeben, dass der Motor 15 

und die Motorfunktionen 1 nun stoppbereit sind. Weiterhin wird zum vierten Zeitpunkt 
t 3 die Zustandsinformation Eng_bStartEna zuruckgesetzt, da der Motor 15 und die 

Motorfunktionen 1 nun nicht mehr startbereit sind, weil der Motor 15 ja inzwischen lauft. 
Nachdem die Fahrzeugfunktionen 5 vom vierten Zeitpunkt t 3 an iiber die Schnittstelle 

10 und insbesondere die Zu stands informationen Eng_bStartEna, Eng_bStoppEna und 

Eng_bRun uber den nun selbsttatig laufenden Motor 15 informiert wurden, setzen sie zu 
einem dem vierten Zeitpunkt t 3 nachfolgenden fiinften Zeitpunkt t 4 den Auftrag 

PTC_bEngStartOrd zum Starten des Motors 15 zuriick und nehmen diesen Auftrag somit 
zuriick. 
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Da die Fahrzeugfunktionen anhand der Zustandsfunktion Eng_bStoppEna vom vierten 
Zeitpunkt t 3 an dariiber informiert sind, dass der Motor 15 und die Motorfunktionen 1 

stoppbereit sind, konnten die Fahrzeugfunktionen 5 nachfolgend den in Figur 3 nicht 
dargestellten Auftrag PTCLbEngStoppOrd zum Stoppen des Motors 15 setzen und damit 
die Motorfunktion 1 zum Stoppen des Motors 15 auffordern. 

Die Zustandsinformation Eng_bStartSelf ist wahrend der in Figur 3 dargestellten Zeit 
standig gesetzt, so dass der Motor 15 alternativ auch selbstandig mittels Direktstart von 
den Motorfunktionen 1 hatte gestartet werden konnen. Die zuriickgesetzte 
Zustandsinformation EngJErrN gibt an, dass kein Drehzahlfehler bei der Erfassung der 
Motordrehzahl des Motors 15 und deren Anzeige durch die Zustandsinformation Eng_n 
vorliegt. In dem beschriebenen Beispiel nach Figur 3 und auch in dem nachfolgend 
beschriebenen Beispiel nach Figur 4 werden der Einfachheit halber Laufzeiten bei der 
Ubertragung der Zustandsinformationen und der Auftrage liber die Schnittstelle 10 nicht 
beriicksichtigt. 

In Figur 4 wird nachfolgend am Beispiel fur den zeitlichen Verlauf der bereits in Figur 3 

dargestellten Zustandsinformationen, so wie des in Figur 3 dargestellten Auftrages 

PTC_bEngStartOrd fur die zweite Kategorie der betrachteten Hardwarekonfigurationen 

dargestellt. Dabei sind zunachst ebenfalls samtliche der dargestellten 

Zustandsinformationen mit Ausnahme der Zustandsinformation Eng_bStartSelf 

zuriickgesetzt, genauso wie der Auftrag PTC_bEngStartOrd. Zu einem ersten Zeitpunkt 
t 0 ' wird wiederum die Zustandsinformation Eng_bStartEna gesetzt und damit den 

Fahrzeugfunktionen 5 die Startbereitschaft des Motors 15 und der Motorfunktionen 1 
mitgeteilt. Zu einem dem ersten Zeitpunkt t 0 ' nachfolgenden zweiten Zeitpunkt t a ' wird 

dann von den Fahrzeugfunktionen 5 der Auftrag PTC_bEngStartOrd zum Starten des 
Motors 15 gesetzt und die Motorfunktionen 1 Liber die Schnittstelle 10 zum Starten des 
Motors 15 veranlasst. Da die Zustandsinformation Eng_bStartSelf zum zweiten Zeitpunkt 
t 1 ' gesetzt ist, versuchen die Motorfunktionen 1 einen Direktstart des Motors 15. Nach 
einer vorgegebenen Zeit vom zweiten Zeitpunkt t x ' an stellen die Motorfunktionen 1 zu 
einem nachfolgenden dritten Zeitpunkt t 2 ' fest, dass die Motordrehzahl gemaB der 
Zustandsinformation Eng_n, wie auch schon vor dem ersten Zeitpunkt t 0 ' etwa Null 
betragt. Die Motorfunktionen 1 detektierten somit zum dritten Zeitpunkt t 2 dass der 

versuchte Direktstart des Motors 15 gescheitert ist. Deshalb wird zum dritten Zeitpunkt 
t 2 1 die Zustandsinformation Eng_bStartSelf zuriickgesetzt und die Fahrzeugfunktionen 5 
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informiert, dass der Motor 15 nicht von den Motorfunktionen 1 gestartet werden kann. 

Daraufhin verarilassen die Fahrzeugfunktionen 5 zu einem nachfolgenden vierten 
Zeitpunkt t 3 ' den Starter 25, der beispielsweise als Kurbelwellen-Starter oder -Generator 

ausgebildet ist, zum Starten des Motors 15. Zu einem dem vierten Zeitpunkt t 3 ' 

nachfolgenden funften Zeitpunkt t 4 ' ist die Motordrehzahl des Motors 15 gemaB der 

Zustandsinformation Eng_n auf die Leerlaufdrehzahl eingeschwungen, so dass die 

Zustandsinformationen Eng_bRun und Eng_bStoppEna gesetzt und die 

Zustandsinformation Eng_bStartEna zuruckgesetzt wird, wie dies auch beimBeispiel 
nach Figur 3 zum dortigen vierten Zeitpunkt t 3 bei der Detektion des selbstandig 

laufenden Motors 15 der Fall war. Somit wird analog zum Beispiel nach Figur 3 bei 
einem dem funften Zeitpunkt t 4 ' nachfolgenden sechsten Zeitpunkt t 5 ' der Auftrag 

PTC_bEngStartOrd von den Fahrzeugfunktionen 1 zuruckgesetzt. Zum Stoppen des nun 
eingelaufenen Motors konnte anschlieBend von den Fahrzeugfunktionen 1 der in Figur 4 
nicht dargestellte Auftrag PTC_bEngStoppOrd zum Stoppen des Motors 15 gesetzt 
werden. Zum fiinften Zeitpunkt t 4 ' konnen beim Beispiel nach Figur 4 die 

Fahrzeugfunktionen 5 den Starter 25 auch wieder ausschalten, da der Motor 15 ja dann 
selbstandig lauft. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren wird nun beispielhaft nochmals anhand eines 
Ablaufplans gemaB Figur 2 verdeutlicht. Dieser Ablaufplan, kann unabhangig von der 
verwendeten Hardwarekonfiguration verwendet werden. Dabei soli der Ablaufplan nach 
Figur 2 beispielhaft fur einen Motorstart vorgesehen sein. Nach dem Start des Programms 
wird bei einem Programmpunkt 100 von einer der Fahrzeugfunktionen 5 ein Startwunsch 
detektiert. AnschlieBend wird zu einem Programmpunkt 105 verzweigt. Bei 
Programmpunkt 105 priifen die Fahrzeugfunktionen, ob die iiber die Schnittstelle 10 
ubertragene Zustandsinformation Eng_bStartEna gesetzt ist, also, ob der Motor 15 und 
die Motorfunktionen 1 startbereit sind. Ist dies der Fail, so wird zu einem Programmpunkt. 
110 verzweigt, andernfalls wird zu Programmpunkt 105 zuriick verzweigt. 

Bei Programmpunkt 110 setzen die Fahrzeugfunktionen 5 den Auftrag 
PTC_bEngStartOrd zum Starten des Motors 15, der iiber die Schnittstelle 10 zu den 
Motorfunktionen 1 iibertragen wird. AnschlieBend wird zu einem Programmpunkt 115 
verzweigt. 
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Bei Programmpunkt 115 priifen die Fahrzeugfunktionen 5, ob die iiber die Schnittstelle 
10 von den Motorfunktionen 1 ubertragene Zustandsinformation Eng__bRun gesetzt ist, 
d.h. ob der Motor 15 selbstandig lauft und ein Ausgangsmoment liefern kann. Ist dies der 
Fall, so wird zu einem Programmpunkt 120 verzweigt, andernfalls wird zu einem 
Programmpunkt 125 verzweigt. 

Bei Programmpunkt 120 setzen die Fahrzeugfunktionen 5 den Auftrag 
PTC_bEngStartOrd zum Starten des Motors 15 zuruck, so dass von den 
Fahrzeugfunktionen 5 kein Auftrag mehr zum Starten des Motors 15 iiber die 
Schnittstelle 10 an die Motorfunktionen 1 iibertragen wird. AnschlieBend wird das 
Programm verlassen. 

Bei Programmpunkt 125 priifen die Fahrzeugfunktionen 5, ob die iiber die Schnittstelle 
10 von den Motorfunktionen 1 ubertragene Zustandsinformation Eng_bStartSelf 
zuriickgesetzt wurde, d.h. ein Direktstart des Motors 15 nicht moglich war, und der Motor 
15 von den Motorfunktionen 1 nicht gestartet werden kann. Ist dies der Fall, so wird zu 
einem Programmpunkt 130 verzweigt, andernfalls wird zu Programmpunkt 115 
zuriickverzweigt. 

Bei Programmpunkt 130 veranlassen die Fahrzeugfunktionen 5 den Starter 25 zum 
Starten des Motors 15, wobei der Starter 25 wie beschrieben beispielsweise als 
Kurbelwellen-Starter oder -Generator ausgebildet sein kann. AnschlieBend wird zu einem 
Programmpunkt 135 verzweigt. 

Bei Programmpunkt 135 priifen die Fahrzeugfunktionen 5, ob die iiber die Schnittstelle 5 
von den Motorfunktionen 1 ubertragene Zustandsinformation Eng_bRun gesetzt wurde, 
d.h. ob der Motor 15 selbstandig lauft und ein Ausgangsmoment liefern kann. Ist dies der 
Fall, so wird zu Programmpunkt 120 verzweigt, andernfalls wird zu Programmpunkt 135 
zuruck verzweigt. 

Das Programm nach Figur 2 kann beliebig oft durchlaufen werden. Es ist, wie 
beschrieben, unabhangig von der verwendeten Hardwarekonfiguration bzw. auch 
unabhangig von der Kategorie der verwendeten Hardwarekonfiguration. Fur den Ablauf 
des Programms nach Figur 2 ist es unerheblich, ob die Motorfunktionen 1 einen 
Direktstart des Motors 15 versuchen oder ob sie den Motor 15 mittels des Starters 25 
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starten. Lediglich flir den Fall, dass die Fahrzeugfunktionen 5 detektierten, dass die 
Zustandsinformation Eng_bStartSelf zuriickgesetzt wird, erkennen die 
Fahrzeugfunktionen 5, dass die Motorfunktionen 1 den Motor 15 nicht selbst starten 
konnen, weder direkt noch iiber den Starter 25. In diesem Fall wird gemaB der zweiten 
Kategorie fiir die beschriebenen Hardwarekonfigurationen der Motor 15 von den 
Fahrzeugfunktionen 5 iiber den Starter 25 gestartet. 

GemaB den beschriebenen Ausfiihrungsbeispielen kann es vorgesehen sein, dass der 
Auftrag PTCLbEngStartOrd nur gesetzt wird, wenn zuvor anhand der 
Zustandsinformation Eng_bStartEna detektiert wurde, dass der Motor 15 und die 
Motorfunktionen 1 startbereit sind. 

Die Vorgehensweise fur einen Motorstopp ist verhaltnisrnaBig einfacher. Wenn die . 
Fahrzeugfunktionen 5 anhand der iiber die Schnittstelle 10 von den Motorfunktionen 1 
iibertragenen Zustandsinformationen Eng_bStopEna detektiert haben, dass die 
Motorfunktionen 1 und der Motor 15 stoppbereit sind, dann konnen die 
Fahrzeugfunktionen 5 den Auftrag PTC_bEngStoppOrd setzen, urn die Motorfunktionen 
1 uber die Schnittstelle 10 zu beauftragen, den Motor 15 zu stoppen. Daraufhin 
veranlassen die Motorfunktionen 1 den Motor 15 direkt, beispielsweise durch Abschalten 
der Kraftstoffzufuhr zum Stoppen des Motors. AnschlieBend wird von den 
Motorfunktionen gepriift, ob die Motordrehzahl Eng_n auf Null zuruckgegangen ist. Ist 
dies der Fall, dann wird die Zustandsinformation Eng_bStopEna zuriickgesetzt und die 
Zustandsinformation Eng_bStartEna wieder gesetzt, um den Fahrzeugfunktionen uber die 
Schnittstelle 10 mitzuteilen, dass die Motorfunktionen 1 und der Motor 15 wieder 
startbereit sind. Wenn nach dem Motorstopp der Motorstill stand detektiert wurde, also 
die Drehzahl Eng_n auf Null zuriick gegangen ist, kann die Zustandsinformation 
Eng_bRun wieder zuriickgesetzt werden, um den Fahrzeugfunktionen 5 iiber die 
Schnittstelle 10 mitzuteilen, dass der Motor 15 nicht mehr lauft. Femer kann nach 
Detektion des Stillstandes des Motors 15 nach dem Motorstopp auch die 
Zustandsinformation Eng_bStartSelf wieder gesetzt werden, um bei einem erneuten 
Motorstart wieder die Moglichkeit eines Direktstarts zuzulassen. 
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06.09.02 St/Kei 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Anspriiche 

1 . Verfahren zum Starten oder Stoppen eines motorgetriebenen Kraftfahrzeuges mit 
Motorfunktionen (1) und motorunabhangigen Fahrzeugfunktionen (5), dadurch 
gekennzeichnet, dass fur einen Startvorgang oder einen Stopvorgang von den 
Fahrzeugfunktionen (5) uber eine Schnittstelle (10) mindestens ein Auftrag an die 
Motorfunktionen (1) zum Starten oder Stoppen des Motors (15) des Kraftfahrzeugs 
erteilt wird und dass von den Motorfunktionen (1) uber die Schnittstelle (10) 
mindestens eine Zustandsinformation uber den Motor (15) und/oder die 
Motorfunktionen (1) an die Fahrzeugfunktionen (5) ubertragen wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der mindestens eine 
Auftrag von den Fahrzeugfunktionen (5) in Abhangigkeit der mindestens einen 
Zustandsmeldung von den Motorfunktionen (1) erteilt wird. 

3. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass als 
mindestens ein Auftrag eine Anforderung zum Starten oder zum Stoppen des Motors 
(15) des Kraftfahrzeugs verwendet wird. 

4. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass als 
mindestens eine Zustandsinformation eine Information Liber die Startbereitschaft 
oder die Stoppbereitschaft des Motors (15) verwendet wird. 

5. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass als 
mindestens eine Zustandsinformation eine Information uber die Motordrehzahl 
verwendet wird. 
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Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass als 
mindestens eine Zustandsinformation eine Information dariiber, dass der Motor (15) 
selbsttatig lauft, verwendet wird. 

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass als 
mindestens eine Zustandsinformation eine Information dariiber verwendet wird, ob 
der Motor (15) selbststandig starten kann. 

Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der 
mindestens eine Auftrag und die mindestens eine Zustandsinformation unabhangig 
von der Art des Motors (15) des Kraftfahrzeugs und der Art des realisierten Start- 
oder Stoppvorgangs verwendet wird. 

Vorrichtung (20) zum Starten oder Stoppen eines motorgetriebenen Kraftfahrzeuges 
mit Motorfunktionen (1) und motorunabhangigen Fahrzeugfunktionen (5), dadurch 
gekennzeichnet, dass eine Schnittstelle (10) vorgesehen ist, iiber die fur einen 
Startvorgang oder einen Stoppvorgang von den Fahrzeugfunktionen (5) mindestens 
ein Auftrag an die Motorfunktionen (1) zum Starten oder Stoppen des Motors (15) 
des Kraftfahrzeugs erteilt wird und iiber die von den Motorfunktionen (1) mindestens 
eine Zustandsinformation iiber den Motor (15) und/oder die Motorfunktionen (1) an 
die Fahrzeugfunktionen (5) iibertragen wird. 

Vorrichtung (20) nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass der mindestens 
eine Auftrag und die mindestens eine Zustandsinformation unabhangig von der Art 
des Motors (15) des Kraftfahrzeugs und der Art des realisierten Start- oder 
Stoppvorgangs ist. 
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06.09.02 St/Kei 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Verfahren und Vorrichtung zum Starten oder Stoppen eines motorgetriebenen 
Kraftfahrzeugs 

Zusammenfassung 

Es werden ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Starten oder Stoppen eines 
motorgetriebenen Kraftfahrzeugs mit Motorfunktionen (1) und motorunabhangigen 
Fahrzeugfunktionen (5) vorgeschlagen, die unabhangig von der Art des Antriebs und 
unabhangig von der Art des verwendeten Motorstarts oder Motorstopps einsetzbar sind. 
Fur einen Startvorgang oder einen Stoppvorgang wird von den Fahrzeugfunktionen (5) 
liber eine Schnittstelle (10) mindestens ein Auftrag an die Motorfunktionen (1) zum 
Starten oder Stoppen des Motors (15) des Kraftfahrzeugs erteilt. Von den 
Motorfunktionen (1) wird uber die Schnittstelle (10) mindestens eine 
Zustandsinformation uber den Motor (15) und/oder die Motorfunktionen (1) an die 
Fahrzeugfunktionen ubertragen. 
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